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ANNEX 

CLAIMS AS AMENDED IN THE 
INTERNATIONAL APPLICATION 



Patentanspruche 

1. Anordnung zur Bestimmung einer Relativbewegung eines Fahr- 
werks und eines beweglich mit dem Fahrwerk verbundenen Fahr- 
zeugaufbaus eines Radf ahrzeuges (20) , mit 

einer in dem Radfahrzeug (20) angeordneten oder anordenba- 
ren Messeinrichtung (1), wobei die Messeinrichtung (1) ausges- 
taltet ist, drei jeweils quer zueinander gerichtete Linearbe- 
schleunigungen des Radf ahrzeuges (20) und zumindest zwei Dreh- 
raten, jeweils einer Drehbewegung oder einer Komponente einer 
Drehbewegung urn eine Koordinatenachse des Radf ahrzeuges (20) , 
zu messen, wobei die zumindest zwei Koordinatenachsen jeweils 

quer zueinander verlaufen, und 

einer Auswertungseinrichtung (9) , die mit der Messeinrich- 
tung (1) kombiniert ist und ausgestaltet ist, unter Verwendung 
der drei Linearbeschleunigungen und der zumindest zwei Drehra- 
ten eine moment ane Bewegungsposition der Relativbewegung zu 
bestittimen, 

wobei die Auswertungseinrichtung (9) eine Berechnungsein- 
heit (11) aufweist, die ausgestaltet ist, unter Verwendung der 
zumindest zwei Drehraten und der drei Linearbeschleunigungen 
eine Mehrzahl von momentanen Bewegungspositionen zu berechnen, 

und 

wobei jede der Bewegungspositionen ein MaS fur einen Ab- 
stand zwischen dem Fahrzeugaufbau und zumindest einem Rad des 



Fahrwerks ist . 



2. Anordnung nach Anspruch 1, wobei die Messeinrichtung (1) 
Beschleunigungssensoren (31, 32, 33) zur Messung der Linearbe- 
schleunigungen und Drehratensensoren (41, 42, 43) zur Messung 
der Drehraten aufweist und wobei die Beschleunigungssensoren 
(31, 32, 33) und die Drehratensensoren Teile einer vorgefer- 
tigten, zum Binbau in das Radfahrzeug (20) ausgestalteten ge- 
ratetechnischen Einheit (2) sind. 
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3. Anordnung nach Anspruch 1 oder 2, wobei die Messeinrich- 
tung (1) derart ausgestaltet ist, dass die drei Linearbe- 
schleunigungen als linear voneinander unabhangige MessgrofSen 
messbar sind. 



4. Anordnung nach einem der Anspruche 1 bis 3, wobei die 
Messeinrichtung (1) derart ausgestaltet ist, dass die zumin- 
dest zwei Koordinatenachsen jeweils paarweise senkrecht zuein- 
ander verlaufen. 

5. Anordnung nach einem der Anspruche 1 bis 4, wobei die Aus- 
wertungseinrichtung (9) eine Berechnungseinheit (11) aufweist, 
die ausgestaltet ist, die momentane Bewegungsposition unter 
Berucksichtung einer, insbesondere gedampften, Federung (40, 
41, 43) zwischen zumindest einem der Rader (21, 22, 23, 24) 
des Radf ahrzeuges (20) und einem Pahrzeugauf bau (28) zu be- 
rechnen . 

6. Verfahren zur Bestinunung einer Relativbewegung eines Fahr- 
werks und eines beweglich mit dem Fahrwerk verbundenen Fahr- 
zeugaufbaus eines Radf ahrzeuges (20) , wobei 

in dem Radfahrzeug (20) drei jeweils quer zueinander ge- 
richtete Linearbeschleunigungen des Radf ahrzeuges (2 0) und zu- 
mindest zwei Drehraten, jeweils einer Drehbewegung oder einer 
Komponente einer Drehbewegung urn eine Koordinatenachse des 
Radf ahrzeuges (20) , gemessen werden, wobei die zumindest zwei 
Koordinatenachsen jeweils quer zueinander verlaufen, und 

unter Verwendung der drei Linearbeschleunigungen und der 
zumindest zwei Drehraten eine momentane Bewegungsposition der 
Relativbewegung bestimmt wird; 

unter Verwendung der zumindest zwei Drehraten und der drei 
Linearbeschleunigungen eine Mehrzahl von momentanen Bewegungs- 
positionen berechnet wird, und wobei 
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jede der Bewegungspositionen ein Mafi fur einen Abstand 
zwischen dem Fahrzeugaufbau und zumindest einem Rad des Fahr- 
werks ist. 

7. verfahren nach Anspruch 6, wobei die Linearbeschleunigungen 
rait Beschleunigungssensoren (31, 32, 33) und die Drehraten rait 
Drehratensensoren (41, 42, 43) gemessen werden und wobei die 
Beschleunigungssensoren (31, 32, 33) und die Drehratensensoren 
Teile einer vorgef ertigten, in dem Radfahrzeug (20) angeordne- 
ten geratetechnischen Einheit (1) sind. 

8. Verfahren nach Anspruch 6 oder 7, wobei die drei Linearbe- 
schleunigungen als linear voneinander unabhangige Messgr6Sen 
gemessen werden. 



9. Verfahren nach einem der 
mindest zwei Koordinatenachsen der 
senkrecht zueinander verlaufen. 



Anspruche 6 bis 8, wobei 



zu- 



Drehraten jeweils paarweise 



10. Verfahren nach einem der Anspruche 6 bis 9, wobei die mo 
mentane Bewegungsposition unter Berucksichtung einer, insbe- 
sondere gedampften, Federung (40, 41, 43) zwischen zumindest 
einem der Rader (21, 22, 23, 24) des Radfahrzeuges (20) und 
einem Fahrzeugaufbau (28) berechnet wird. 
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